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差 動 歯 車 の 機 械 的 計 算 法
長 元 亀 久 男
One Method of Mechanical Tabulation in a Differential Gear Mechanism 
Kikuo . NAGAMOTO. 
Regarding the calculation of the differential gear appratas， this is a one method in which 
both the calculation of a follower when an arm is revohing as a driver is fixed and the 
calculation of it when a driver is revolving as an arm is none， are superposed. Au出。r can 
be deduced a common law from the many kinds of differertial g回r mechanism as shown 
in a table 1 for the former case of the above . calcalation. As an application of this law， 
one method of mechanical tabulation is discussed in this paper. 
差動歯車 の 計算 に於 て は 作 表 法 に よ る 計算が一般 に 用 い ら れ て い る がままで は 矢張 り 作表法で あ る
が 別 の 考 え 方 に よ る 一つ の 作表法を 提案 し て み た い と 思 う 。 即 ち 次 の 計算 で 明 な様 に差動歯車の 回
転 を 分 ち て ， 先づ原動車を 固定 し て 腕 の み を 原動車軸 の 中 心 の ま わ り に 回転 し た 場合 の 従動車の 回
転 と ， 腕 を 固定 し た 場合 に お け る 原動車か ら 伝わ る 従動車 の 回転を 重ね合せ た も の と 考 え る こ と が
で き る 。
図-1
第 1 図 に て A事を 原動車， B 寧を従動車 と し ， A 王手 は 0 1 の ま
わ り に 角 速度 内 で 回転 し ， 腕 は 0 1 の ま わ り に ωs で 思転す る 場
合， O 2 の ま わ り の B 車の 回転 は 次 の 様 に 計算 さ れ て お る 。 即 ち 接
触点 P に お け る A車 の 線速度 を vp と し ， O 2 の 線速度 を V 2 と す
れ ば第1 図 (b) を 参照 し て
vp = pp' = ω1 X OP 
pp' ω1 = tan(Ja = ...... 01P 









B 寧 は 0 4 を 中 心 と し て 角 速度 ω2 で 回転す る こ と に な る 。 今 A 車 B 車の 半 径を a， b と す れ ば
o102tan(JC ーotptan(Ja ー (a +b)ω3 -aω12 = tan(Jb = 一一 一 L P02 U 0 +す 〉ω3 ーすω1
即 ち 第 1 項 は 原動車を 固定 し 腕 を 回転 し た 場合 に お け る 従動車の 回転 を 示 し 第 2 項 は 腕 を 固定 し
原動卒を 回転 し た 場合 に お け る 従動車の 回 転 を 示す も の で あ る 。 今各種 の 差動歯車装 置 に て 原動車
を 固定 し 腕 を 回転 し た 場合 の 従動車の 回転 に つ き 既 に 計算せ ら れ て い る 結果を 纏 め て 表 に し て 示せ
ば 第 1 表 の 様 で あ る 。
以上纏 め た 結果式を 綜合考察す る に ， 上記 の 例 に よ る も の で は 共通事項 と し て ， 括孤内 の分数 の
項 は 常 に 固定率の 回 転 中 心 か ら 出 発 し 歯車接触点 に 向 う も の は分 子 と な り ， 歯車接触点 か ら 回転 中
心に 向 う も の は分 母 に な っ て お る と い う 事実が見 出 さ れ る 。 こ の 事が本稿 で 述べ ん と す る 機械的 計
算 法 の 根拠 と な る の で あ る 。 こ の 法則 を 図示 し た も の が 表 中 右或 は 下 に 示 し た 線 図 で ， 実 線 は 分
子， 点線 は分 母 に な る も の を あ ら は し 一つ の 線 図 と な る 。 何 ん で も な い 簡単 な 記述 で あ る 。 工学的
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に 遊動車の 半径が あ ら わ れ約分 さ れ る と と に な り 式 は 変 り が な い と い う こ と に な る 。 た だ 回 転方 向
に つ い て は 考 え て お か な げ れ ば な ら な い 。 原動車を 固定 し て 腕 を 回転す る 場合 ， 腕 の 回転方 向 に 対
し て 従動車 の 回転方 向 は ， 外 援 の 場 合 で 接触点 が 1 つ あ れ ば腕 と 同 じ 方 向 の 回転で あ っ て + ， 接 触
点 が 2 つ あ れ ば ー と い う こ と に な る 。 次 に 固定原動車 に 従動車が 内 接 す る 場 合 に は 腕 の 回 転 に 対 し
て 従動 卒の 回転が 逆 の 回転 と な る か ら ー と な る 。 又 固定原動卒 に外接 し て 次 に 内 接す れ ば + と な
る @ 固定原動車に 内 接 し て 次 に外接す れ ば 十 と な る 。 固 定原動車 に 内 接 し て 又 内 接す る 場 合 は ー と
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な る 。 こ の こ と は別 に 暗記す る 必要 も な く 図 に つ き 回転方 向 を
考 え れ ば わ か る こ と で あ る 。 こ れ ら の こ と を 纏 め て み れ ば 次 の
様 な 第 2 鮒が 得 ら れ る 。
次 に 弦 で 述 べた 機械的 計
算 法 の 応 用 例 と し て 一つ の
例 題 を 解 い て み よ う 。 第 2
図 の 様 な 差動歯 車 装 置 に
と 反対方 向 に 2 回 転， 腕 は
時計方 向 に 3 回 転 す る と
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こ の 方 法 は 上 に あ げ た 様 な デ ー タ を根拠 に お い て の 一つ の 機械的 法 の 試案で あ る が 今後更 に 考察
を すす め て み た い と 考 え て い る 次第で あ る 。
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